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Rechercheantrag gem. § 7 Abs. 1 GbmG ist gestellt 

© Greifer fur einen Roboter zum Greifen von druckempfindlichen Gegenstanden und Greifer-Tran sport- und 
Ablegesystem fur druckempfindliche Gegenstande 

© Greifer (20) fur einen Roboter zum Greifen von druck- 
empfind lichen Gegenstanden, wie z. B. Lebensmittel, ins- 
besondere Fisch- und Fleischerzeugnisse sowie Back- 
und Sufcwaren, dadurch gekennzeichnet, daft ein Trager 
(28), von dem mindestens zwei Arme nach unten abste- 
hen, von deren jeweiligem unterem Ende zumindest in ei- 
ner Greifstellung jeweils ein Tragelement absteht, das un- 
ter dem Gegenstand anordbar ist, um den Gegenstand 
durch Tragen auf seiner Unterseite anzuheben, und min- 
destens ein Niederhalteelement (34) vorgesehen ist, um 
den Gegenstand auf seiner Oberseite niederzuhalten. 
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7. Marz 2002 



Thom Metall- und Maschinenbau GmbH, Heinr.-Hertz-StraBe 4, 

D-27283 Verden/Aller ' . 

Greifer fur einen Roboter zum Greifen von druckempfindlichen GegenstMnden und Greifer- 

Transport- und Ablegesystem fur druckempfindliche Gegenstande 



Die vorliegende Erfindung betrifn einen Greifer fur einen Roboter zum Greifen von druck- 
empfindlichen Gegenstanden, wie z. B. Lebensmittet, insbesondere Fisch- und Fleischerzeug- 
nisse sowie Back- und SuBwaren, und ein Greifer-Transport- und Ablegesystem fiir druck- 
empfindliche Gegenstande. 

Beispielsweise geraucherte Fischfilets verlassen die Raucherei auf Gitterrahmen, von denen 
sie derzeit z. B. durch Ansaugen auf ihrer Oberseite mittels Sauggreifer erfaBt und in Verpak- 
kungsbehalter abgelegt werden konnten. Da dies mit hohen Druckkraften verbunden ist, wer- 
den sie immer noch per Hand in Verpackungen gelegt. 
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Der Erflndung liegt somit die Aufgabe zugrunde, eine schonende automatisierte Handhabung 
von druckempfindlichen Gegenstanden, wie z. B. Lebensmittel, insbesondere Fisch- und Flei- 
scherzeugnisse sowie Back- und SuBwaren, zu ermdglichen. 

♦ ■ * 

• * 

ErfindungsgemaB wird dieses Aufgabe bei dem gattungsgemaBen Greifer dadurch gelost, dafl 
ein Trager, von dem mindestens zwei Arme nach unten abstehen, von deren jeweiligem unte- 
rem Ende zumindest in einer Greifstellung jeweils ein Tragelement absteht, das unter dem 
Gegenstand anordbar ist, urn den Gegenstand durch Tragen auf seiner Unterseite anzuheben, 
und mindestens ein Niederhalteelement vorgesehen ist, urn den Gegenstand auf seiner Ober- 
seite niederzuhalten. 

*■ 

Weiterhin wird diese Aufgabe gelost durch ein Greifer-Transport- und Ablegesystem fur 
druckempfindliche Gegenstande, wie z. B. Lebensmittel, insbesondere Fisch- und Fleischer- 
zeugnisse sowie Back- und Siiflwaren, die auf einer Auflageflache angeordnet sind, mit 

• - ■ 

mindestens einem Roboter, der mindestens einen Roboterann aufweist, an dem ein Greifer 
gemaB einem der vorangehenden Anspriiche befestigt ist, und 

einer Einrichtung zum ra\milichen Trennen mindestens eines Gegenstandes von der Auflage- 
flache. 

Bei dem Greifer kann gemafi einer besonderen Ausfuhrungsform der Erfindung vorgesehen 
sein, daB jeder Arm ein Rundeisen umfaBt. ; 

Weiterhin ist es denkbar, daB die Tragelemente halbkugelformig ausgebildet sind. 
Alternativ konnen die Tragelemente ringformig ausgebildet sein. 
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Giinstigerweise sind die Tragelemente im wesentlichen flach ausgebildet. 

Insbesondere kann dabei vorgesehen sein, daB die Tragelemente als Zinken ausgebildet sind. 

Wiederum alternativ kann vorgesehen sein, daB die Tragelemente bandformig ausgebildet 
sind. 



Es ist auch denkbar, daB die Tragelemente plattenfbrmig ausgebildet sind. 

GemaB einer weiteren besonderen Ausfuhrungsform der Erfmdung stehen die Trageelemente 
zumindest annahernd rechtwinklig von den jeweiligen unteren Enden der Arme ab. 

Giinstigerweise sind die Tragelemente in einem zumindest annahernd rechten Winkel zu den 
Armen ansteuerbar schwenkbar, urn den Gegenstand abzulegen. 

Insbesondere kann dabei vorgesehen sein, daB mindestens zwei benachbarte Tragelemente in 
entgegengesetzten Richtungen ansteuerbar zueinander schwenkbar sind. Dadurch wird der 
erreicht, daB keine Beschleunigung ziu- Seite entsteht. 



Weiterhin kann vorgesehen sein, daB die Tragelemente und das bzw. die Niederhalteele- 
ment(e) relativ zueinander translatorisch beweglich sind. 

Dabei kann vorgesehen sein, daB das bzw. die Niederhalteelement(e) an demselben Trager 
vorgesehen ist/sind. 



Alternativ kann vorgesehen sein, daB das bzw. die Niederhalteelement(e) an einem weiteren 
Trager vorgesehen ist/sind. 



• • • 
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ZweckmaBigerweise ist jedem Tragelernent ein Niederhalteelement zugeordnet. 

Giinstigerweise weist das bzw. weisen die Niederhalteelement(e) jeweils mindestens eine 
Fixiereinrichtung zum Verhindern eiries seitlichen Wegrutschens des von den Trageelementen 
getragenen Gegenstands auf. 

* 

ZweckmaBigerweise ist die Fixiereinrichtung einen Dorn. 

SchlieBlich kann auch vorgesehen sein, daB die Fixiereinrichtung eine Reibflache umfaflt. 

Bei dem Greifer-Transport- und Ablegesystem kann vorgesehen sein, daB die Einrichtung 
zum raumlichen Trennen zum Anheben des mindestens ein Gegenstandes von der Auflagefla- 
che derart, daB die Tragelemente des Greifers unter dem Gegenstand anordbar sind und der 
Gegenstand nachfolgend mittels des Roboters in einer Schale oder dergleichen ablegbar ist, 
gestaltet ist. Darin kann dann der Gegenstand fertig verpackt werden. 

Altemativ kann vorgesehen sein, daB die Einrichtung zum raumlichen Trennen zum Absen- 
ken der Auflageflache derart, daB die Tragelemente des Greifers unter dem Gegenstand an- 
ordbar sind und der Gegenstand nachfolgend mittels des Roboters in einer Schale oder der- 
gleichen ablegbar ist, gestaltet ist. 

* » 

GemaB einer besonders bevorzugten Ausfuhrungsform der Erfindung ist die Auflageflache 
ein Gitterrahmen und die Einrichtung zum raumlichen Trennen eine Stiftplatte, die automa- 
tisch von unten in den Gitterrahmen fahrbar ist. 

SchlieBlich kann bei dem System vorgesehen sein, daB eine Kamera zur Erfassung der Lage 
und/oder Form der Gegenstande auf der Auflageflache und zur Ausgabe von Daten mit ent- 
sprechenden Informationen an eine Steuereinrichtung zur Ansteuerung des Roboters auf der 
Grundlage dieser Daten vorgesehen ist. Dies ist zumindest dann sinnvoll, wenn die Gegen- 
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stande unterschiedliche GroCen aufweisen, und ermoglicht zudem eine Gestaltung der Abla- 
gekon figuration nach den jeweiligen Wunschen. 

Der Erfmdung liegt die iiberraschende Erkenntnis zugrunde, daB durch erfmdungsgemaOe 
Gestaltung des Greifers minimale Beruhrungsflachen geschaffen und damit ein schonendes 
Halten eines druckempflindlichen Gegenstandes mit minimalem Kraftaufwand ermoglicht 
wird. Dies erlaubt eine Beschleunigung des Ablaufes durch die M6glichkeit der Automatisie- 
rung des Ablegens eines druckempfindlichen Gegenstandes in einem Behalter, z. B. Verpak- 
kungsbehalter. Da dies nicht mehr von Hand geschieht, kann es auch zur Verbesserung der ^ 
Hygiene beitragen. 

Weitere Merkmale und Vorteile der Erfindung ergeben sich aus den Anspriichen und der 
nachstehenden Beschreibung, in der ein Ausfuhrungsbeispiel anhand der schematischen 
Zeichnungen im einzehien erlautert ist. Dabei zeigt: 

¥i S^ 1 eine Ubersichtsdarstellung eines Greifer-Transport- und Ablegesystems 

fur druckempfiridliche Gegenstande gemaB einer besonderen Ausfiih- 
rungsform der Erfindung in Seitenansicht; 

2 eine Detailansicht von Figur 1 (Greifer im Schnitt) mit einem erfaBten ' 

RSucherfisch-Filet; und 

Figur 3 den Greifer des Systems von Figur 1 schrag von vorne. 

Figur 1 zeigt ein Greifer-Transport- und Ablegesystem 10 fur Raucherfisch-Filets 12, die auf 
einem Gitterrahmen 14 eine Raucherei (nicht gezeigt) verlassen haben. Die mit den Raucher- 
fisch-Filets 12 besttlckten Gitterrahmen 14 werden dem Greifer-Transport- und Ablegesystem 
10 automatisch oder manuell zugefiihrt. Das Greifer-Transport und Ablegesystem 10 besteht 
im wesentlichen aus einem Roboter 16 mit einem Roboterarm 18, an dem ein Greifer 20 befe- 
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stigt ist. Weiterhin gehort dazu eine Einrichtung zum raumlichen Trennen der auf dem Gitter- 
rahmen 14 angeordneten Raucherfisch-Filets 12 von dem Gitterrahmen 14. Diese besteht aus 
einer Stiftplatte 22, die durch ein Huborgan 24 senkrecht nach oben gefahren ist, urn die 
Raucherfisch-Filets 12 vom Gitterrahmen 14 zu trennen und auf ihren Stiften 26 (von denen 
nur einige gekennzeichnet sind) zu tragen. Das Hochfahren der Stiftplatte 22 tritt automatisch 
ein, wenn der Gitterrahmen 14 sich in seiner Arbeitsposition befindet. 

Der Roboter 16 nimmt die Raucherfisch-Filets 12 mittels seines Greifers 20 von der Stift- 
platte 22 ab. Dazu weist der Greifer 20 einen Trager 28 auf, von dem drei Rundeisen (von 
denen in Figur 1 nur eines bei 30 sichtbar ist, da sich die anderen dahinter befinden) nach un- 
ten abstehen, von deren jeweiligen unteren Ende jeweils ein Tragelement in Form einer Zinke 
32 absteht. Diese Zinken 32 sind unter einem Raucherfisch-Filet 12 anordbar, urn das 
Raucherfisch-Filet 12 durch Tragen auf seiner Unterseite anzuheben. Uber jeder Zinke 32 
befindet sich ein Niederhalteelement 34 in Form eines Rundeisens mit einem Dorn 36 an sei- 
nem unteren Ende, der in das Raucherfisch-Filet 12 eindringt und bei der Schwenkbewegung 
des Roboterarmes 18 ein „yon der Gabel rutschen" des Raucherfisch-Filets 12 verhindert, 
wobei alle drei Niederhalteelemente 34 an einem von dem Trager 28 verschiedenen Trager 38 
befestigt sind. 

Der Greifer 20 fahrt also mit seinen drei Zinken 32 zwischen die Stiftreihen der Stiftplatte 22 
unter das Raucherfisch-Filet 12, um es dann durch Anheben der Zinken 32 durch Anheben 
des Tragers 28 gegen die Niederhalteelemente 34 schonend zu „fassen". Die Niederhalteele- 
mente 34 konnen dazu beispielsweise durch eine Feder elastisch in Richtung zur jeweiligen 
Zinke 32 vorgespannt sein. Die Ansteuerung erfolgt dabei auf der Grundlage von Informatio- 
nen fiber (das Vorhandensein) sowie die Lage und/oder Anordnung der Raucherfisch-Filets 12 
von einer Kamera 40, die Bestandteil eines Bildverarbeitungssystems ist. Die Kamera 40 er- 
faBt die Drehlage, Umrisse und Schwerpunkte der Raucherfisch-Filets. Diese Informationen 
werden ausgewertet und der Greifer 20 wird danach in die richtige Position gebracht. Vorteil- 
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hafterweisc werden die Raucherfisch-Filets fur die Bilderfassung mittels einer Lampe 42 ho- 
mogen ausgeleuchtet. 



Der Roboter 16 schwenkt dann zu einem entsprechenden Verpackungsverhaltnis (nicht ge- 
zeigt) fdr die Raucherfisch-Filets 12. Hier konnen sie in verschiedenen Konfigurationen ab- 
gelegt werden (beispielsweise rechts/links, versetzt, gedreht, geschuppt oder ahnliches). Beim 
Ablegen der Raucherfisch-Filets 12 werden die Zinken 32 des Greifers 20 unter dem Raucher- 
fisch-Filet 12 gegenlaufig zur Seite weggeschwenkt. Dadurch fallt das Raucherfisch-Filet 12 
frei nach untcn. Durch die flachen Zinken 32 betragt die Fallhohe nur wenige Millimeter. Da 
die Zinken gegenlaufig schwenken, entsteht keine Beschleunigung zur Seite. Die Raucher- 
fisch-Filets 12 konnen mit dem Greifer 20 dicht an die Wandung des Verpackungsbehalters 
(nicht gezeigt) gelegt werden. 



Nachdem der Gitterrahmen 14 auf diese Art abgeraumt ist, wird der leere Gitterrahmen auto 
matisch oder manuell entfemt und einer neuer, bestuckter Gitterrahmen wieder zugefiihrt. 

Figur 2 zeigt den Greifer mit einem erfaBten RSucherfisch-Filet 12. 



SchlieBlich ergibt sich aus der Figur 3 die Anordnung von drei zueinander parallelen Zinken 
32 und jeweils dariiber angeordneten Niederhalteelementen 34. 



Beim Verpacken der Raucherfisch-Filets konnen z. B. drei Roboter zum Einsatz kommen. 
Der Erste kleidet eine Styroporbox mit Vakuumfolie aus. Der zweite Roboter greift das 
Raucherfisch-Filet und legt es in die praparierte Styroporbox, die von einem dritten Roboter 
auf Paletten gestapelt werden. 



uie in der vorstehenden Beschreibung, in den Zeichnungen sowie in den Anspruchen offen- 
barten Merkmale der Erfindung konnen sowohl einzeln als auch in beliebigen Kombinationen 
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fur die Verwirklichung der Erfindung in ihren verschiedenen Ausfuhrungsformen wcsentlich 



sein. 
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Thorn Metall- und Maschinenbau GmbH, Heinr.-Hertz-StraBe 4, 

D-27283 Verden/Aller 

„Greifer fur einen Roboter zum Greifen von druckempfindlichen Gegenstanden und Greifer- 
Transport- und Ablegesystem fur druckempfi ndliche Gegenstande" 

"■ ) 
. ■»• 

Anspriiche 

1 . Greifer (20) fur einen Roboter zum Greifen von druckempfindlichen Gegenstanden, wie z. 
B. Lebensmittel, insbesondere Fisch- und Fleischerzeugnisse sowie Back- und SuBwaren, 

dadurch gekennzeichnet, daB 
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ein Trager (28), von dem mindestens zwei Arme nach unten abstehen, von deren jeweili- 
gem unterem Ende zumindest in einer Greifstellung jeweils ein Tragelement absteht, das 
unter dem Gegenstand anordbar ist, urn den Gegenstand durch Tragen auf seiner Unter- 
seite anzuheben, und mindestens ein Niederhalteelement (34) vorgesehen ist, urn den Ge- 
genstand auf seiner Oberseite niederzuhalten. 

2. Greifer (20) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB jeder Arm ein Rundeisen (30) 
umfaBt. 

■ 

3. Greifer (20) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB die Tragelemente 
halbkugelformig ausgebildet sind. 

4. Greifer (20) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB die Tragelemente ring- 
formig ausgebildet sind. 

• * ■ * 

5. Greifer (20) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB die Tragelemente im 
wesentlichen flach ausgebildet sind. 

fa 

6. Greifer (20) nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, daB die Tragelemente als Zinken 
(34) ausgebildet sind. 

7. Greifer (20) nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, daB die Tragelemente bandformig 
ausgebildet sind. 

8. Greifer (20) nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, daB die Tragelemente platterifor- 
mig ausgebildet sind. 
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9. Greifer (20) nach einem der Anspriiche 5 bis 8, dadurch gekennzeichnet, da/3 die Trage- 

lemente zumindest annahemd rechtwinklig von den jeweiligen unteren Enden der Arme 
abstehen. 



10. Greifer (20) nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dafi die Tragelemente in einem 
zumindest annahernd rechten Winkel zu den Armen ansteuerbar schwenkbar sind, urn den 
Gegenstand abzulegen. 

11. Greifer (20) nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, daB mindestens zwei benach- 
barte Tragelemente in entgegengesetzten Richtungen ansteuerbar zueinander schwenkbar 
sind. 



12. Greifer (20) nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dafi die 
Tragelemente und das bzw. die Niederhalteelement(e) (34) relativ zueinander translato- 
risch beweglich sind. 

13. Greifer (20) nach Anspruch 12, dadurch gekennzeichnet, daB das bzw. die Niederhaltee- 
lement(e) (34) an demselben Trager (28) vorgesehen ist/sind. 

14. Greifer (20) nach Anspruch 12, dadurch gekennzeichnet, dafi das bzw. die Niederhaltee- 
lement(e) (34) an einem weiteren Trager (28) vorgesehen ist/sind. 

15. Greifer (20) nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dafi je- 
dem Tragelement ein Niederhalteelement (34) zugeordnet ist. 



Greifer (20) nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dafi das 
bzw. die Niederhalteelement(e) (34) jeweils mindestens eine Fixiereinrichtung zum Ver- 
hindem eines seitlichen Wegrutschens des von den Trageelementen getragenen Gegen- 
stands aufweist/aufweisen. 
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1 7. Greifer (20), nach Anspruch 1 6, dadurch gekennzeichnet, daB die Fixiereimichtung einen 
Dom (36) umfaBt. 

18. Greifer (20) nach Anspruch 16, dadurch gekennzeichnet, daB die Fixiereinrichtung eine 
Reibflache umfaBt. 

19. Greifer-Transport- und Ablegesystem (10) fur druckempfindliche Gegenstande, wie z. B. 
Lebensmittel, insbesondere Fisch- und Fleischerzeugnisse sowie Back- und SiiBwaren, die 
auf einer Auflageflache angeordnet sind, mit 

mindestens einem Roboter (16), der mindestens einen Roboterarm (18) aufweist, an dem 
ein Greifer (20) gemaB einem der vorangehenden Anspriiche befestigt ist, und 

einer Einrichtung zum raumlichen Trennen mindestens eines Gegenstandes von der Auf- 
lageflache. 

20. System (10) nach Anspruch 19, dadurch gekennzeichnet, daB die Einrichtung zum raumli- 
chen Trennen zum Abheben des mindestens einen Gegenstandes von der Auflageflache 
derart, daB die Trageelemente des Greifers (20) unter dem Gegenstand anordbar sind und 
der Gegenstand nachfolgend mittels des Roboters (16) in einer Schale oder dergleichen 
ablegbar ist, gestaltet ist. 

21. System (10) nach Anspruch 19, dadurch gekennzeichnet, daB die Einrichtung zum raumli- 
chen Trennen zum Absenken der Auflageflache derart, daB die Trageelemente des Grei- 
fers (20) unter dem Gegenstand anordbar sind und der Gegenstand nachfolgend mittels 
des Roboters (16) in einer Schale oder dergleichen ablegbar ist, gestaltet ist. 
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22. System (10) nach einem der Anspriiche 19 bis 21, dadurch gekennzeichnet, dafi die Auf- 
lageflache ein Gitterrahmen (14) ist und die Einrichtung zum raumlichen Trennen eine 
Stiftplatte (22) ist, die automatisch von unten in den Gitterrahmen (14) fahrbar ist. 



23. System (10) nach einem der Anspriiche 19 bis 22, dadurch gekennzeichnet, daB eine {Ca- 
mera (40) zur Erfassung der Lage und/oder Form der Gegenstande auf der Auflageflache 
und zur Ausgabe von Daten mit entsprechenden Informationen an eine Steuereinheit zur 
Ansteuerung des Roboters (16) auf der Grundlage dieser Daten vorgesehen ist. 
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